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HUMANOID PENCARI WARNA 
Abstrak 
Pada era globalisasi sekarang, perkembangan robot khususnya 
dalam bidang bioloid dan humanoid sangat berkembang sangat 
pesat,gerakan dan interface dari humanoid telah mengalami kemajuan. 
Dimulai dari gerakan berjalan kemudian menendang sampai dapat 
melakukan gerakan seperti manusia. 
Untuk itulah robot humanoid ini akan di buat semenarik 
mungkin,agar dapat melakukan gerakan-gerakan yang dapat menyerupai 
manusia. Humanoid ini akan berbentuk atau memiliki fisik dan aktifitas 
seperti manusia dan juga memiliki suatu sistem yang cukup kompleks. 
Dimana pada sistem input digunakan sebagai mikrofon sebagai ”telinga” 
pada humanoid yang akan mendengarkan instruksi agar dapat melakukan 
pergerakan robot agar berjalan kearah warna yang telah diinstruksikan. 
Mikrokontroller di gunakan sebagai pusat pengontrolan dari seluruh kinerja 
robot serta pengaturan servo (servo controller) untuk mengatur gerakan dari 
motor servo. Sedangkan sistem outputnya digunakan motor servo untuk 
menggerakkan robot. 
Robot humanoid ini akan bergerak dan berjalan mengidentifikasi 
warna ketika mikrofon pada robot humanoid menerima inputan 
suara,kemudian humanoid ini akan berjalan menuju warna yang telah 
diinstruksikan. 
Kata Kunci : Humanoid, Mikrokontroller, Robot
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HUMANOID COLOUR SEEKER 
Abstract 
In the era of globalization, particularly in the field of 
developmental robotics bioloid and humanoid is growing very rapidly, and 
the interface of humanoid movement has progressed. Starting from the
movement of walking and then kick up to make a move like humans.
For humanoid robot that will be made as attractive as possible, in order to
perform movements that can resemble a human. Humanoid will be shaped
or have physical like human activities as well as having a fairly complex
system. Where the system is used as a microphone input as the "ears" on the
humanoid that will listen to the instructions in order to perform the 
movement of the robot to walk towards the colors that have been instructed.
Microcontroller is used as the control center of the whole performance of
the robot and the servo arrangement (servo controller) to regulate the 
movement of the servo motor. While the system output is used to drive the
robot servo motors.
This Robot humanoid will be moving and walking identify the
colors when microphone on the robot humanoid receive the Input from
human voice, then humanoid will walk toward the colors that have been
instructed.
Keyword : Humanoid, Microcontroller, Robot 
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